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Beschreibung 

* 

Vorrichtung zur Regelung des Ankerhubs in einem reversieren- 
den Linearantrieb 

Die Erfindung bezieht sich auf eine Vorrichtung zur Regelung 
des Ankerhubs in einem reversierenden Linearantrieb, der min- 
destens eine mit einem Erregerwicklungsstrom zu beaufschla- 
gende Erregerwicklung und einen magnetischen Anker enthalt, 
der von einem Magnet f eld der Erregerwicklung in eine lineare, 
in einer axialen Richtung mit dem vorgegebenen Ankerhub os- 
zillierende Bewegung zu versetzen ist. Ein entsprechender Li- 
nearantrieb geht aus der JP 2002-031054 A hervor. 

Entsprechende Linearantriebe werden insbesondere da fur einge- 
setzt, Pumpkolben von Verdichtern in eine lineare, oszillie- 
rende Bewegung bzw. Schwingung zu versetzen. Das System aus 
einem derartigen Verdichter mit zugeordneter Linearantrieb 
wird deshalb auch als Linearverdichter bzw. -kompressor be- 
zeichnet (vgl . die eingangs genannte JP-A-Schrif t ) . Bei ent- 
sprechenden bekannten Linearverdichtern bildet der gegebenen- 
falls uber wenigstens ein Federelement aufgehangte, schwin- 
gungsfahige Anker ein Feder-Masse-System, das fur eine be- 
st immte Schwingungsf requenz bei gegebener Kraf t-Weg-Kennlinie 
des Verdichters ausgelegt ist. 

Es sind verschiedene Verfahren zu einer Ankerpositionsrege- 
lung Oder zu einer Ankerhubregelung in einem entsprechenden 
Linearverdichter bekannt . Bei den bekannten Verfahren wird 
jedoch in der Kegel fur eine Regelung des Ankerhubs auf eine 
direkte, kontinuierliche Ankerpositionsmessung verzichtet. 

Zu einer Erfassung der aktuellen Ankerposition wird bisher 
entweder diese nicht-kontinuierlich f estgestellt , z.B. dis- 
kontinuierlich durch SchlieiSen eines elektrischen Kontaktes, 
wenn der Anker eine bestimmte Position erreicht hat. Auch 
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eine. kontinuierliche Positionsmessung ist bekannt, z.B. iiber 
.die in der Erregerwicklung induzierte Spannung . 

Aufgabe der vorliegenden Erf indung ist es, die Regelungsvor- 
richtung mit den eingangs genannten Merkmalen dahingeh'end 
auszubilden, dass eine genaue Einstellung des Anker hubs er- 
moglicht wird. 

Diese Aufgabe wird mit den in Anspruch 1 angegebenen Mafenah- 
men gelost . DemgemaS soil die Regelungsvorrichtung 

- Mittel zur Erfassung der aktuellen Ankerposition, 

- Mittel zur Messung des aktuellen Erregerwicklungsstroms 
und 

- Mittel zur Einstellung des Erregerwicklungsstromes derart 
aufweisen, dass im eingeschwungenen Zustand des Ankers 
wahrend jeder Halbwelle der Ankerbewegung dem Anker elekt- 
risch genau so viel Energie zugefuhrt wird, dass die 
Schwingungsamplituden des vorgegebenen Anker hubs gerade 
erreicht werden . 

Bei den erfindungsgemaEen MaSnahmen wird von der Uberlegung 
ausgegangeri; dass zur Erreichung eines gewunschten Anker hubs , 
der sich aus den beiden Schwingungsamplituden zusammensetzt , 
pro Halbwelle dem Anker elektrisch eine gewisse Energi emenge 
zugefuhrt werden muss, und zwar wahrend einer Expansionshalb- 
welle zur Vorspannung des wenigstens eines eventuell vorhan- 
denen Federelementes , und wahrend einer Kompressionshalbwelle 
zum Verrichten mechanischer Arbeit an dem Anker und an einem 
eventuell mit ihm verbundenen, beweglichen Verdichterteil . 
Selbst im eingeschwungenen Zustand sind die fur die Kompres- 
sions- und Expansionshalbwellen benotigten Energiemengen in 
der Regel verschieden und nicht von vornherein bekannt. Beide 
Werte mussen statt dessen aus den tatsachlich sich einstel- 
lenden Schwingungsamplituden geschatzt werden. 

Die Gr undiiber 1 egung des erf indungsgemafien Regelungskonzeptes 
besteht nun darin, dass eine (quasi) kontinuierliche Ankerpo- 
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sitionsmessung nicht nur die Messung des Ankerhubs , d.h. des 
Maximalausschlages , sondern auch eine Messung des elektri- 
schen Energieeintrags in den Anker gestattet. Dies ist mog- 
lich, weil der elektrische Energieeintrag proportional zum 
Integral des Spul ens tr orris uber die Ankerposition ist. Pro 
Halbwelle wird zum Zeitpunkt, zu dem genugend Energie elekt- 
risch in den Anker eingepragt worden ist, der Spulenstrom ab- 
geschaltet. Mit jeder Richtungsumkehr des Ankers wird der 
Spulenstrom wieder zugeschaltet , wobei das Vorzeichen so ist, 
dass die Richtung der elektromagnetischen Kraft auf den Anker 
und dessen Bewegungsrichtung ubereinstimmen . Daran schlieEen 
sich die Energi ernes sung und nachgelagert die Stromabschaltung 
von neuem an. 

Zusatzlich zu der Orts- / Positionsmessung kann pro Halbwelle 
an mindestens einer festen Position, einer sogenannten Trig- 
gerposition, die Geschwindigkeit und damit die kinetische 
Energie des Ankers bestimmt werden. Dabei wird bevorzugt die 
Triggerposition im Bereich der maximal en Geschwindigkeit des 
Ankers festgelegt. Fur die Ges chwindi gkei t smes sung muss kein 
separater Sensor verwendet werden, sondern sie lasst sich aus 
der quasi kontinuierlichen Ortsmessung durch Dif f erenziation 
ableiten. Weiterhin ist aus der Geschwindigkeitserf assung die 
Errnittlung der im Anker gespeicherten Energie moglich. 

Wahrend der Expans i onsha lbwe lie lassen sich aus den Orts- und 
Geschwindigkeitsmessungen an der mindestens einen Triggerpo- 
sition, der Positionsmessung des von einem Verdichter abge- 
wandten Totpunktes, an dem die Expansionshalbwelle endet, und 
der Messung der elektrisch in den Anker eingepragten Energie 
Linearbetriebsparameter wie z.B. eine Federkonstante oder die 
Strom-Kraf t-Ubertragungskons.tante abschatzen. Wahrend der 
Kompr es s i onshalbwel 1 e lassen sich aus den entsprechenden Mes- 
sung en Kompressorparameter wie die im Verdichter pro Zyklus 
verbrauchte mechanische Energie, die Differenz aus Ausblas- 
und Ansaugdruck am Verdichters und/oder die Kraf t-Weg-Kenn- 
linie des Verdichters bestirmmen. 
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Mit dem erfindungsgemaBen Regelungskonzept sind folglich ein 
sicheres Anfahren eines Linearverdichters sowie ein sicherer 
Betrieb unter s chwankenden au&eren Bedingungen , d.h. bei 
Schwankungen in der Kompr es sorkennl ini e , moglich. Dabei ist 
mit „sicher w gemeint , dass der Kolben des Kompressors in der 
Kompressionsphase nicht iiberschwingt und an eine Kolbenplatte 
oder Ventilplatte anschlagen kann. Ferner kann mit dem Rege- 
lungskonzept das sogenannte To tvo lumen des Kompressionsraumes 
des verbundenen Linearverdichters sehr genau geregelt werden; 
dies ist Grundvoraussetzung fur einen hohen Gesamtwirkungs- 
grad, beispielsweise einer Kuhl lei stung, des Linearverdich- 
ters . 

Weitere vorteilhafte Ausgestaltungen der erfindungsgemaEen 
Regelungs einr i chtung gehen aus abhangigen Anspriichen hervor . 
Dabei kann die Aus f iihrungs f orm nach Anspruch 1 mit den Merk- 
malen eines der Unteranspruche oder vorzugsweise auch mit de- 
nen aus mehreren Unter anspriichen kombiniert werden. DemgemaS 
konnen fur die Regelungsvorrichtung zusatzlich noch folgende 
Merkmale vorgesehen werden: 

So konnen die Stromeinstellungsmittel als Stellglied der 
Stromregelung eine Gleichrichterschaltung und eine nachge- 
ordnete Briickenschaltung mit stellbaren Bruckengliedern in 
sogenannter H-Anordnung umfassen. Dabei konnen bevorzugt 
als stellbare Briickenglieder MOSFETs vorgesehen sein. 
Vorteilhaft ist der gemessene Erregerwicklungsstrom als 
eine Ist-Strom-EingangsgroSe einem den Bruckengliedern zu- 
geordneten Stromreglerbaustein zuzuf iihren, der die Brii- 
ckenglieder so schaltet, dass das Ist-Stromsignal auf ein 
mit der aktuellen Ankerposition korreliertes , von einem 
Positionsreglerbaustein generiertes Soll-Stromsignal abge- 
stimmt ist, vorzugsweise dies em folgt. Gegebenenf alls ist 
dabei dem Positionsreglerbaustein auch das Ist-Stromsignal 
zuzuf iihren . 

Statt der vorerwahnten Geschwindigkeits- und ■ Energiebe- 
stimmung des Ankers mit Hilfe mindestens einer festen 
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Triggerposition konnen besonders vorteilhaft auch Mittel 
zu einer kontinuierlichen Erfassung der Geschwindigkeit 
des Ankers (8) vorgesehen sein. Dabei lasst sich mit Hilfe 
entsprechender Mittel aus der Geschwindigkeitserf assung 
die im Anker gespeicherte Energie ableiten. 

AuSerdem konnen auch Mittel zu einer Regelung der Schwin- 
gungsf requenz des Ankers vorgesehen sein. Diese Mittel 
konnen die Signale der Positions - und gegebenenf alls der 
Geschwindigkeitsmessung ausnutzen . 

Weitere vorteilhafte Ausgestaltungen der erf indungsgemaEen 
Regelungseinrichtung gehen aus den vorstehend nicht angespro- 
chenen Unteranspruchen hervor . 

* 

Die Erfindung wird nachfolgend anhand bevorzugter Ausfiih- 
rungsbeispiele unter Bezugnahme auf die Zeichnung noch weiter 
erlautert. Von deren Figuren zeigen 

Figur 1 • stark schematisiert im Querschnitt einen Teil 

durch eine an sich bekannte lineare Linearan- 
trieb, 

deren Figur 2 ein Blocks chaltbi Id einer ersten Ausfuhrungs- 

form einer Regelungsvorrichtung nach der Er- 
findung 
und 

deren Figur 3 ein Blockschaltbild einer weiteren Ausfuh- 

rungsform einer solchen Regelungsvorrichtung. 
In den Figuren sind sich entsprechende Teile jeweils mit den- 
selben Bezugszeichen versehen. 

Bei der in Figur 1 angedeuteten linearen Linearantrieb wird 
von an sich bekannten Ausf uhrungsf ormen ausgegangen, wie sie 
fur Linearverdichter vorgesehen werden (vgl . die eingangs ge- 
nannte JP-A-Schrif t ) . Die Figur zeigt schematisch im Wesent- 
lichen nur den oberen Teil eines Querschnitts durch eine sol- 
che Linearantrieb 2; d.h., in der Figur sind nur die Einzel- 
heiten dargestellt, die sich auf einer Seite einer Symmetrie- 
achse oder -ebene S, die sich in einer axialen Bewegungsrich- 
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tung erstreckt, befinden. Die Linearantrieb 2 umfasst mindes- 
tens eine Erregerwicklung 4, der wenigstens ein magnetfluss- 
fuhrender Jochkorper 5 zugeordnet ist. In einer zentralen, 
kanalartigen oder schlitzartigen Offnung 7 dieses Jochkorpers 
befindet sich ein magnetischer Anker oder Ankerteil mit bei- 
spielsweise zwei P e r man entmagneten, deren Magnetisierungs- 
richtungen durch gepfeilte Linien ml und m2 angedeutet sind. 
Der auch als „ Anker schl it ten" bezeichnete Anker weist axial 
seitliche, nicht naher ausgefiihrte Verlangerungsteile auf - Er 
kann in dem magnetischen Wechselfeld der Wicklung 4 in axia- 
ler Rich tung eine oszillierende B ewe gun g ausfoihren, wobei er 
urn eine Mittenposition Mp schwingt. Die maxima le Auslenkung 
aus der Mittenposition in axialer Richtung x, d.h. die 
Schwingungsamplitude, ist mit +Li bzw. ~L 2 bezeichnet. Der 
Ankerhub H ist folglich (Li + L 2 ) . 

Wie ferner in der Figur angedeutet ist, konnen gegebenenf alls 
zwei ortsfest eingespannte Blattfedern 9 und 9 x zu beiden 
Seiten der Mittenposition Mp an verlangerten Teilen des An- 
kers 8 mit ihren schwingungsf ahigen Angr i f f spunk ten A bzw. A x 
angreifen. Selbstverstandlich sind auch Ausf uhrungsf ormen 
einer Linearantrieb ohne Federn moglich. Ferner kann vorteil- 
haft an zumindest einer Seite des Verlangerungsteils des An- 
kers 8 dieser starr mit einem in der Figur nicht naher darge- 
stellten Verdi chter V bzw. dessen Pumpkolben verbunden sein. 

Bei der in der Figur dargestellten Ausf uhrungsf orm wurde fer- 
ner da von- ausgegangen, dass die Linearantrieb 2 symmetrisch 
zu der Ebene S aufgebaut ist, d.h., dass, zu beiden Seiten 
der Ebene sich Jochkorper und gegebenenf alls auch Erreger- 
wicklungsteile befinden. Selbstverstandlich kann man fur eine 
erf indungsgemaSe Regelungsvorrichtung auch eine Linearantrieb 
vorsehen, die nur auf einer Seite eine Erregerwicklung und 
gegebenenf alls auf der gegenuberliegenden Seite nur einen 
magnetf lussf uhrenden Jochkorper teil (vgl . z.B. US 6 323 568 
Bl) besitzt. Neben der dargestellten E-Form des Jochkorpers 
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sind auch andere Jochkorpertypen wie z.B. mit M-Form geeig- 
net . 

Bei einer Verbindung des Ankers 8 der Linearantrieb 2 mit 
einem Pumpkolben eines Verdichters V ist der Anker energie- 
schwellwert E s fur die Expansions- und die Kompr ess ions halb- 
welle im Allgemeinen verschieden; d.h. , es sind eigentlich 
zwei Anker energieschwellwerte , namlich E S/e xp und E s , CO rnp, zu 
unterscheiden, Diese beiden Ankerenergieschwellwerte andern 
sich zeitlich aufgrund der zeitlichen Anderungen der Kraft- 
Weg-Kennlinie des Verdichters, wobei die Anderungen langsam 
im Vergleich zur Schwingungsperiodendauer der Linearantrieb 
sind. Aus diesem Grunde ist eine der eigentlichen Hubregelung 
uberlagerte Adaption beider Werte sinnvoll und moglich. 

Zur Regelung des Anker hubs H bzw. der Schwingungsamplituden 
+Li und -L 2 dient eine Rege lungs vorrichtung, mit der der 
Strom in der Erregerwicklung 4 eingestellt wird. Das Block- 
schaltbild einer ersten Aus fuhrungs form einer solchen Rege- 
lungs vorrichtung geht aus Figur 2 hervor. In der Figur sind 
bezeichnet 

mit G eine Gleichrichterschaltung z.B. in Form einer Brucken- 
schaltung, 

- mit C ein Glattungskondensator , 

- mit B eine Konverterschaltung in Form einer sogenannten 
Voll-Brucke, 

- mit bl bis b4 die vier Bruckenglieder dieser Konverter- 
schaltung in sogenannter H-Anordnung, 

- mit 10 ein Positionsreglerbaustein 
und 

mit 11 ein Stromreglerbaustein . 

Als Bruckenglieder bl bis b4 kommen insbesondere MOSFETs (Me- 
tal Oxide Semicoductor Field Effect Transistors) mit Schutz- 
dioden d± in Frage. Ihre Steuerelektroden bzw. Steuergates 
sind mit gl bis g4 bezeichnet. Sie sind mit entsprechenden 
Ausgangen des Stromreglerbausteins 11 verbunden. An Briicken- 
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abgrif fpunkten 12a und 12b der Briickenschaltung B wird der 
Erregerstrom fur die Erregerwicklung der Linearantrieb 2 ab- 
genoramen . Dabei erfolgt eine Bestimmung eines mit I ist be- 
zeichneten Ist-Stromes der Wicklung durch Messung des Span- 
nungsabf alls uber 

- einem im Briickenpfad mit der Wicklung in Serie geschalte- 
ten Shunt-Widerstands, oder 

- zwei Shunt-Widerstande, die sich zwischen den Bruckenglie- 
dern b 2 und b 4 und Masse befinden. 

Die MessgroSe dieses Stromes wird dann dem Stromregler 11 an 
einem Anschlusspunkt 13 in der Stromzuf uhrungsleitung der Er- 
regerwicklung zugefuhrt. Bei dem Stromregler 11 kann es sich 
beispielsweise urn einen bekannten PWM( Pulse Width Modulati- 
on) -Baustein handeln . Alternativ lasst sich auch als Strom- 
regler ein an sich bekannter Zweipunktregler mit fester Takt- 
frequenz von z . B . 2 0 kHz verwenden . 

An der Linearantrieb 2 ist eine nicht naher ausgefiihrte, an 
sich bekannte Messeinrichtung 14 angebracht, mit der die ge- 
naue aktuelle Position x und die Bewegungsrichtung des Ankers 
8 der Apparatur zu detektieren ist. Deren Messwert x wird dem 
Positionsreglerbaustein 10 zugefiihrt, der aus der Position x 
und daraus abgeleiteter GroiSen wie insbesondere der Ankerge- 
schwindigkeit einen Soil-Strom I so ii errechnet und diesen dem 
Stromreglerbaustein 11 zuf uhrt . Der Stromreglerbaustein sorgt 
dann da fur , dass mittels Ansteuerung der Steuergates gl bis 
g4 eine gute Ubereinstimmung zwischen dem Soil-Strom l S oii und 
dem Ist-Strom I ist gegeben ist. 

Das in Figur 3 wiedergegebene Blockschaltbild einer weiteren 
erf indungsgemaSen Regelungsvorrichtung unterscheidet sich von 
dem nach Figur 2 lediglich dadurch, dass hier der gemessene 
Strom list auch EingangsgroSe fur den gegenuber Figur 2 modi- 
fizierten Positionsreglerbaustein 10^ ist. Bei dieser Ausftih- 
rungsform konnen zwar deutlichere Abweichungen zwischen dem 
Soil-Strom I so ii und dem Ist-Strom I ist auftreten; der Strom- 
reglerbaustein 11 ist jedoch auch hier durch entsprechende 
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Einstellungen in der Lage, den Strom in der gewunschten Weise 
abzuschalten . 

Nachfolgend ist der Algorithmus fur eine Positionsregelung 
bei den Vorrichtungen nach den Blockschaltbildern gemaS den 
Figuren 2 und 3 angedeutet : 

Die auf dem Anker 8 wirkende elektromagnetische Kraft F 

ist stets proportional zum Ist-Spulenstrom list; d.h. 

F = K- list, wobei F, k und I ist von der Position x abhan- 

gen . 

- Bei Anderung der Bewegungsrichtung des Ankers wird der 
Spulenstrom umgekehrt, so dass dann die elektromagnetische 
Kraft F = K • Ii st in Bewegungsrichtung x wirkt. 

- Entweder kontinuierlich oder mit Hilfe mindestens eines 
besonderen Triggersignals , das z.B. dem Null durchgang der 
Ankerbewegung zugeordnet ist und vorteilhaft in der Nahe 
der Ankerposition mit der maximal en kinetischen Energie 
liegt, werden die potentielle und die kinetische Energie 
des Ankers aus der momentanen Positions- und Geschwindig- 
keitsmessung bestimmt. 

- Die pro Schwingungshalbwelle dem Anker zugefuhrte Energie 
wird berechnet uber die Gleichung 

§F(x)dx = $K(x)I(x) dx . 

Erreicht die Anker energie einen Schwellwert E S/CO m P bzw. 
E S/ exp /der der gewunschten Schwingung Samplitude +Li bzw -L 2 
entspricht, wird der Strom I abgeschaltet . 

Neben diesem Grundalgorithmus ist ein uberlagerter Adaptions- 
algorithmus denkbar, bei dem durch Vergleich der gemessenen 
Schwingungsamplitude +L X bzw. -L 2 mit der entsprechenden 
Soil-Amplitude der Ankerenergieschwellwert E S/C om P bzw. E S/G xp 
adaptiert wird. 

Das in den Blockschaltbildern realisierte Regelungskonzept 
weist also folgende Hauptelemente auf: 
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a) Messgrofen: 

Position x, Bewegungsrichtung und daraus abgeleitet die 
Geschwindigkeit des Ankers 8; Strom list- 

b) StellgroEe: 

Erregerspulenstrom. Hier sind mehrere Stellgliedvarianten 
fur die Stromregelung denkbar, wobei abhangig vom Stell- 
glied 1st-, und Soli-Strom unterschiedlich stark voneinan- 
der abweichen konnen. 

c) Regelungsprinzip : 

Erregerwicklungsstrom wird so geschaltet, dass die elekt- 
romagnetische Kraft auf den Anker (fast) immer in Anker- 
bewegungsrichtung wirkt; Messung der elektrisch in den 
Anker pro Schwingungshalbwelle eingepragten Energie; 
Stromabschaltung, wenn Energieschwellwert erreicht ist. 

d) Vorteile dieses Regelungsprinzips : 

Ein elektrisches Bremsen des Ankers wird weitgehend ver- 
mieden; daraus folgt ein guter Wirkungsgrad. 
Die Frequenz der Ankers chwingung ist zwar weitgehend 
durch bewegte Masse sowie Federkonstante eventuell vor- 
handener Feder(n) und Kraf t-Weg-Kennlinie des verbundenen 
Verdichters festgelegt, kann aber durch Wahl des duty 
cycle mittels Stromregelung modifiziert werden: Wirkt 
nach einer Bewegungsumkehr ein hoherer Strom uber ein 
kiirzeres Wegstiick, so erhoht sich - bei gleichbleibendem 
elektrischen Energieeintrag pro Schwingungshalbwelle 
die Schwingungs frequenz . 
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Patentanspriiche 

1. Vorrichtung zur Regelung des Ankerhubs in einem reversie- 
renden Linearantrieb, die mindestens eine mit einem Erreger- 
wicklungsstrom zu beauf schlagende Erregerwicklung und einen 
magnet-is chen Anker erithalt, der von einem Magnetfeld der Er- 
regerwicklung in eine lineare, in einer axialen Richtung mit 
dem vorgegebenen Anker hub oszillierende B ewe gun g zu versetzen 
ist, 

- mit Mitteln zur Erfassung der aktuellen Ankerposition (x) , 

- mit Mitteln zur Messung des aktuellen Erregerwicklungs- 

stromes (list) 
und 

- mit Mitteln zur Einstellung des Erregerwicklungsstromes 
(Isoii) derart, dass im eingeschwungenen Zustand des Ankers 
(8) wahrend jeder Halbwelle der Ankerbewegung dem Anker 
(8) elektrisch genau so viel Energie zugefiihrt wird, dass 
die Schwingungsamplituden (+Li, -L 2 ) des vorgegebenen An- 
kerhubs (H) gerade erreicht werden. 

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet , dass 
der* Anker (8) schwingungsf ahig uber wenigstens ein Federele- 
ment (9, 9 X ) gehalten ist. 

3. Vorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeich- 
net, dass die Stromeinstellungsmittel als Stellglied der 
Stromregelung eine Gleichrichterschaltung (G) und eine nach- 
geordnete Bruckenschaltung (B) mit stellbaren Bruckengliedern 
(bl bis b4) in H-Anordnung umfassen. 

4. Vorrichtung nach Anspruch 3 dadurch gekennzeichnet, dass 
die stellbaren Bruckenglieder (bl bis b4) MOSFETs sind. 

5. Vorrichtung nach Anspruch 3 oder 4, dadurch gekennzeich- 
net, dass der gemessene Erregerwicklungsstrom als eine Ist- 
Strom-EihgangsgroEe (I ist ) einem den Bruckengliedern (bl bis 
b4) zugeordneten Stromreglerbaustein (11) zuzufiihren ist, der 
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die Bruckenglieder so schaltet, dass das Ist-Stromsignal 
(list) auf ein mit der aktuellen Ankerposition (x) korrelier- 
ten, von einem Positionsregelbaustein (10, 10') generiertes 
Soll-Stromsignal (I So ii) abgestirrant ist, vorzugsweise diesem 
folgt. 

6. Vorrichtung nach Anspruch 5, dadurch gekennzeichnet , dass 
dem Positionsregelbaustein (10 M auch das Ist-Stromsignal 
(list) zuzufuhren ist. 

7. Vorriclitung nach einem der vorangehenden Anspruche, da- 
durch gekennzeichnet, dass Mittel zu einer Erfassung der Be- 
wegungsrichtung des Ankers (8) vorgesehen sind. 

8. Vorrichtung nach einem der vorangehenden Anspruche, da- 
durch gekennzeichnet, dass Mittel zu einer kontinuierlichen 
Erfassung der Geschwindigkeit des Ankers (8) vorgesehen sind. 

9. Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 8, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass an mindestens einer festen Stelle inner- 
halb des Ankerhubweges eine Triggerposition zu einer Ge- 
schwindigkeitsmessung vorgesehen ist. 

10. Vorrichtung nach Anspruch 9, dadurch gekennzeichnet, das 
die Triggerposition im Bereich der maximal en Geschwindigkeit 
des Ankers (8) vorgesehen ist. 

11. Vorrichtung nach einem der Anspruche 8, 9 oder 10, da- 
durch gekennzeichnet, dass Mittel zu einer Ableitung der in 
dem Anker (8) gespeicherten Energie aus der Geschwindigkeits 
erfassung vorgesehen sind. 

12. Vorrichtung nach einem der vorangehenden Anspruche, da- 
durch gekennzeichnet, dass Mittel zu einer Regelung der 
Schwingungs f requenz des Ankers (8) vorgesehen sind. 
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13. Vorrichtung nach einem der vorangehenden Anspruche, da- 

» 

durch gekennzeich.net. dass der Anker (8) starr mit einem 
Pumpkolben eines Verdichters (V) verbunden ist. 
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Zusammenf assung 

Vorrichtung'zur Regelung des Anker hubs in einem reversieren- 
den Linearantriebs 

5 

Die Vorrichtung dient zur Regelung des Ankerhubs (H) in einem 
reversierenden Linearantrieb (2) mit einer Erregerwicklung 
und Anker (8) , der im Magnetfeld der Erregerwicklung in eine 
lineare, oszillierende Bewegung mit vorgegebenem Ankerhub (H) 

10 zu versetzen ist. Es sind Mittel zur Erf assung der aktuellen 
Ankerposition (x) , Mittel zur Messung des aktuellen Erreger- 
wicklungsstromes (list) und Mittel zur Einstellung des Erre- 

^Hrgerwicklungsstromes (Isoii) derart vorgesehen, dass wahrend 
jeder Halbwelle der Ankerbewegung dem Anker (8) elektrisch 

15 genau so viel Energie zugefuhrt wird, dass die Schwingungs- 
amplituden des Ankerhubs (H) gerade erreicht werden . 

FIG 2 

20 
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